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て B = ∇× A と表すときに，Aが一意に定まらない性質に対応しています。特異な連立方程式につい
ては，適当に未知数を消去することによって，無数の解の中のある特定の解が満たす方程式を導くこと
が可能です（クーロンゲージ∇・A = 0 などになぞらえてゲージ固定と呼ばれます）。この方法では未
知数を消去することにより反復解法の反復当たりのコストを削減できるのですが，収束に必要な反復回
数が致命的に増加してしまう（表 1 の※ 1）ことが知られていました。本研究室では，この問題を回避
し反復回数の増加を防止する（表 1 の※ 2, ※ 3）折畳み前処理という解法の提案を行いました。これに
より，通常の解法と比較して大幅な性能改善を得ることができます。
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LSMO）と高温超伝導体（YBa2Cu3O7 略して YBCO）の 2 層エピタキシャル薄膜を使用します。図 1
はこのような 2 層薄膜の断面で、当研究室岸本昌也君が修士論文の研究で作製したものです。STO は
基板の SrTiO3 です。強磁性体の厚さが 85nm、超伝導体が 75nm あります。この 2 層薄膜から図 2 の
ような素子を形成し、それにスピン偏極電流を注入した時に超伝導が破壊される実験結果を示したのが

























害な柔らかいシリコーンシート SR に炭素負イオンを幅 50μm、
長さ 5 mm のスリット列を多数有するパターンマスクを介して
注入し、パターン注入した材料上で各種の細胞を培養して、接
着状況を調べました。図 1 は炭素負イオンを 2 回スリット列マ
スクを介して注入した PS 上で培養した PC12h 細胞で、格子状


















































NiO/Pt 素子）の抵抗変化特性を図 1 で説明します。まず、50kΩ程度の高抵抗状態（HRS）の素子に電
圧を印加していくと、2V 程度で約 50Ωの低抵抗状態（LRS）へと変わります（セット : set）。次に、










































































図 1 は、水クラスターイオンの照射量（ドーズ）を変えて照射したシリコン基板および SiO2 基板の
スパッタ深さを示します。照射量の増加と共にスパッタ深さは増加しています。特にシリコン基板では、


























われわれは、酸化物半導体を多機能性、新機能性を備えた Green Materials として注目し、高品質結晶
の育成と機能創成の研究を行っているが [1]、同時に酸化物であることを活かした環境に優しい物質育










図 1 は、ZnO 基板の上へ ZnO 単結晶薄膜をこの技術によって成膜した際の表面である。表面は単分
子層に相当する 0.26 nm の段差を持つ原子的に平坦なテラスで覆われており、また結晶性も優れている。
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って効率化を図っている．図 1 は中庭において車両準備中の様子であり，図 2 はビット誤り率の測定結
果である．御影通り付近を走行した発呼車両からの 1.3GHz 帯無線信号は，近衛通り付近を走行した宛
先車両では全く受信できない状況であったが，3号館南棟屋上の中継局1を経由した場合（via Relay1）や，
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ークシステム技術は Steering-by-Wire や Braking-
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限している主な要因はキャパシタである．この手法はインダクタ ( コイル ) によってキャパシタの影響
を相殺することで回路の動作速度を向上させる．しかし，集積回路でこの手法を使おうとすると集積回
路の中にインダクタを作らなければならない．集積回路内でインダクタを作るための構造としてスパイ
ラルインダクタが一般的だが，スパイラルインダクタはトランジスタの最小単位が数 μm × 数 μm で





16Gbps 動作可能な LDD を設計することに成功した．より効果的な設計手法について現在研究を進めて
いる．図 1: 試作した集積回路の顕微鏡写真．中央に 2 つある八角形の部分がインダクタであり，大き
な面積を占めていることが分かる．従来はこの数倍の面積を必要とした．図 2: オシロスコープを接続




























の変化を測定する検査を起立負荷（HUT: Head Up Tilt）試験というが、我々は心筋細胞の KYOTO 



















































































































































ズマ流を減衰させる。その結果として磁気面に沿った流れ Uと「新古典」粘性 Vは V=M・Uなる線形
関係で記述できることが知られている。この線形輸送行列 M は 3 次元磁場配位中の捕捉粒子の複雑な
ダイナミクスから決定されるため、従来は粗い近似を用いて解析式で評価するのが常であった。
これに対して、われわれ（松山顕之、花谷清）は新古典輸送行列を複雑な磁場配位に対しても高精度
で決定できるモンテカルロ計算コード（MONO）を世界で初めて開発した [Matsuyama & Hanatani, 


















































































































筋繊維が収縮する際に，数 m ～数十 mV 程度の膜電位の変化が現れる．これを筋電（筋電位，筋電
図とも呼ばれる）として計測し，筋肉の状態，負荷 / 疲労，筋肉の効率的な使い方を解析することが，
医療や福祉，人間工学やスポーツ科学の分野で行われてきた．最近では，筋電義手やパワードスーツの
ように，体に装着した機器を実時間で動作させることも行われている．さらに，ゲームやエンターテイ
メントのための入力デバイスとしての利用も期待されている．このような背景から，我々は筋電を実時
間インタフェースに用いるための基礎的な研究を行っている．その本質的な問題は，人間が手足を動か
す意思をできるだけ正確に計測し，その意図を外部機器にできるだけ自然に反映させることである．し
かし，皮膚表面において電位を計測する表面筋電位計測では，電極の接触状態，雑音などの影響を大き
く受けること，計測される信号は多数の運動単位（MU）等から発生する電位変化の重ねあわせである
こと，体表から遠い（内部の深いところにある）筋肉による電位変化を計測しにくいこと，動作が複合
した場合には発生する筋電が単純な足し合せにならないこと等の難しい問題を抱えている．
我々は，精度が良く使いやすい筋電インタフェー
スを実現するために，二つの面から検討を行ってき
た．一つは，導電布と多電極を用いた筋電信号計測，
もう一つは，人間と機械の間のプロトコルとしての
筋電信号の整理である．
前者は，金属糸を編み込んだ服やサポータなどに
計測電極を多数配置することによって，外部ノイズ
の影響を抑えること，多数の電極から得られた信号
の振幅と位相を基に信号の取捨選択を行ったり，運
動の方向を推定することなどを検討してきた．従来
の手法に比べて精度良くかつコストが小さい計測装
置ができている．後者に関しては，EMGUI と名付
けたインタフェース構築指針を提案した．現在の技
術では，上記の理由から，全く任意の動作（または
その意図）を機械が自動認識することは難しいため，
人間にとって発現しやすく，機械にとって認識しや
すい動作を「部品」として選び，それにあわせて認
識アルゴリズムを構成する．筋電の性質を考慮し，
基本部品の型としてボタン型，レバー型，スライダ
ー型を設定し，瞬時動作，ある程度の時間継続する
動作，力加減が重要な動作を対応づけた．ボタン型
については短時間の窓特徴量で，レバー型，スライダー型については短時間の窓特徴量と時系列パター
ンを用いて動作認識を行い，いくつかの情報を得る（図 1）．肩・腕，手（指）の動作のいくつかを基本
部品として定義し，SVM（サポートベクターマシン）と HMM（隠れマルコフモデル）を併用すれば，
精度の良い認識が行えることを確認している（図 2）．
図 1：筋電位から抽出する情報
図 2：筋電位でUFOキャッチャーを動かした例
